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The toroidal-form joint surfaces (4, 5) have, in a 
longitudinal plane and a cross plane different 
circular-shaped intersection contours as function 
surfaces, whereby the curvature conditions of the 
function surfaces in each of the planes are either 
convex-convex, convex-concave, or concave- 
concave. The joint geometry of the function 
surfaces in each of the planes is determined by a 
joint chain with two joint axes which run through 
the rotation centres (Ml, M2) of the function 
surfaces with specific radii. 
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Beschreibung 

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein kunstli- 
ches Gelenk nach dem Oberbegriff des Anspruchs 1 . 
[0002] Aus der deutschen Patentanmeldung P 39 08 
958.4 1st bereits ein kunstliches Gelenk bekannt, zum 
Ersatz insbesondere von menschlichen Gelenken, be- 
stehend aus mindestens zwei Gelenktellen mit zueinan- 
der sich bewegenden spharischen Funktionsflachen. 
Die KrOmmungsverhaltnlsse der eine kreisformige 
Schnittkontur aufweisenden Funktionsflachen sind zu- 
einander konvex-konvex, konvex-konkav Oder konkav- 
konkav. und die Gelenkgeometrie ist durch eine Gelenk- 
kene nnit zwei Gelenkachsen (dimere Gelenkkette) be- 
stimmt, die durch die Rotationszentren der Funktions- 
flachen verlaufen. Hierbei sind die Gelenkflachen kugel- 
formig ausgebildet, so dafl eine Gelenkbewegung mit 
funf Freiheitsgraden nnoglich ist. 
[0003] Es hat sich jedoch gezelgt, da3 derartige Ge- 
lenke nicht geeignet sind, urn spezielle Gelenkfunktio- 
nen des menschlk;hen Kniegelenks nachzubilden. 
[0004] Aus der europaischen Patentanmeldung 0 442 
330 A2 ist ein kunstliches Gelenk nach dem Oberbegriff 
des Anspruchs 1 bekannt. Nachteilig beidiesem Gelenk 
ist jedoch die geringe stabilitat in einer zur Langsebene 
um 90** versetzten Querebene. 
[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein 
kOnstliches Gelenk zu schaffen, das eine Bewegungs- 
f reiheit nur in einer Gelenkebene besitzt und das gleich- 
zeitig eine hohe mechanische Stabilitat mit einer groQen 
Variationsbrelte zur Anpassung an individuelle Gege- 
benhelten aufweist. 

[0006] ErfindungsgemaB wird dies durch ein kunstli- 
ches Gelenk gemafB den Merkmalen des Anspruchs 1 
errefcht. Durch die erfindungsgemaB vorgesehenen 
Gelenkflachen, die Flachensegmente eines toroidformi- 
gen Korpers sind, ergibt sich eine Bewegungsfreiheit 
nur in einer der Ebenen, und zwar in der Langsebene, 
wohingegen in der hierzu senkrechten Querebene eine 
eingeschrankte Bewegungsfreiheit vorhanden ist. Die 
auftretenden Druckbeanspruchungen konnen durch die 
VenA/endung entsprechend fester Materialien be- 
herrscht werden. Der vorteilhaftenweise vorhandene 
Druckverteilungskorper gewahrleistet eine druckkraft- 
schlussige Bindung zwischen den beiden Gelenkteilen 
und eine Verteilung der auftretenden Druckbelastun- 
gen, auf eine groBere Flache, woraus sich eine hohe 
mechanische Stabilitat ergibt und ermoglicht wird, Ma- 
terialien zu verwenden, die eine geringere mechanische 
Druckfestigkeit besitzen. 

[0007] Das erfindungsgemaOe Gelenk weist in der 
sagittalen Ebene (Langsebene) eine nicht Oberschlage- 
ne druckkraftschlussige dimere Gelenkkette auf, die 
wegen ihrer Ausgestaltung der Gelenkflachen eine ein- 
geschrankte Bewegungsfreiheit in der frontalen Ebene 
(Querebene) besitzt. Bel der erfindungsgemaQen Aus- 
gestaltung mussen die Rotationszentren Mg^ und Mg^ 
nicht zusammenfallen. Das Rotatlonszentrum Mg^ kann 



in Richtung auf den Oberschenkel und/oder seitllch 
nach innen (medial) oder auBen (lateral) versetzt von 
dem Rotatlonszentrum Mg^ liegen. 
[0008] Weitere vorteilhafte Elgenschaften sind in den 
5 Unteranspruchen enthalten. 

[0009] Anhand der in den beiliegenden Zelchnungen 
enthattenen Ausfuhrungsbeispiele wird die Erfindung 
naher ertautert. Es zeigen: 

^0 Fig. 1 einen Schnitt in der sagittalen Ebene 

(Langsebene) durch eine Ausfuhrung 
eines erfindungsgemaBen Gelenks mit 
Druckverteilungskorper, 

Fig. 2 einen Schnitt durch das Gelenk gemaB 

Fig. 1 , jedoch in der frontalen Ebene, d. 
h. in einer um 90* gedrehten Querebe- 
ne zu Fig. 1 und 

20 Fig. 3 und 4 Anslchten gemaB den Figuren 1 und 2 
durch ein erfindungsgemaBes Gelenk 
ohne Druckverteilungskorper. 

[0010] Ein menschliches Kniegelenk besteht aus 
25 zwei Gelenkteilen, und zwar dem medialen Gelenktell 
und dem lateralen Gelenkteil. 

[0011] In Fig. 1 ist als Schnitt durch die Langsebene 
bzw. in der sagittalen Ebene eines erfindungsgemaBen 
Gelenks dargestellt, das den lateralen Gelenkteil eines 

30 menschlichen Kniegelenks bilden kann. Der laterale 
Gelenkteil ersetzt die naturliche Artikulation zwischen 
dem lateralen femoralen und lateralen tibialen Kondy- 
lus. Das Gelenk gemaB Fig. 1 besteht aus den Gelenkt- 
eilen 8, 9. und zwar einem Gelenkkopf 8 und einer Ge- 

3S lenkpfanne 9, zwischen denen ein Druckverteilungskor- 
per 10 beweglich angeordnet ist. Das Gelenkteil 8 stellt 
dabei das Femurteil dar, das starr mit dem Knochen des 
lateralen femoralen Kondylus verbunden wird im 
menschlichen Korper, und das Gelenkteil 9 stellt das Ti- 

40 blateil dar, das starr mit dem Knochen des lateralen ti- 
bialen Kondylus im menschlichen Korper verbunden 
wird. Die von den Gelenkteilen 8, 9 gebildeten Gelenk- 
flachen 11,12 sind als Flachensegmente eines toroid- 
formigen Korpers ausgebildet, so daB die den Gelenk- 
fiachen 11.12 zugekehrten Gleitflachen 13, 14 des Dis- 
kus 1 0 ebenfalls in Anpassung an die Ausgestaltung der 
Gelenkflachen 11, 12 toroidformlg ausgestaltet sind. 
Das Gelenkteil 8 weist In Fig. 1 in seiner Langsebene 
ebenfalls eine Funktionsflache mit einer kreisformigen 

so Schnittkontur auf, wobei diese kreisformige Schnittkon- 
tur den Mittelpunkt bzw. das Rotatlonszentrum Mg und 
den Radius Rg besitzt, so daB sich ein konvexer Verlauf 
der Funktionsflache ergibt. Das Gelenkteil 9 weist den 
Mittelpunkt Mg bzw. das Rotatlonszentrum Mg auf und 

ss besitzt den Radius Rg, so daB sich ebenfalls eine kon- 
vexe Form der kreisbogenformigen Schnittkontur der 
Funktionsflache ergibt. Wie dargestellt ist, liegen die 
Rotationszentren Mg und Mg jeweils im zugehdrigen Ge- 
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ienkteil 8 und 9. Die Gelenkachsenbahn der Rotations- 
zentren Ms und Mg besltzt einen Radius Rl = Rs + Rg + 
D , wobei D die minimate Dicke des Diskus 10 auf der 
Verbindung zwischen den beklen Rotationszentren Ms 

und Mg ist. 

[001 2] In Fig. 2 ist der Schnitt gema3 der Frontalebe- 
ne. Querebene, zu der Darstellung in Fig. 1 dargestellt. 
Hierbei ist zu erkennen, daB auch in dieser Schnittebe- 
ne die Gelenkkdrper 8, 9 jeweils kreisformige Schnitt- 
konturen ihrer Funktionsflachen besitzen. Der Gelenk- 
korper 8 weist dabei eine kreisformige Schnittkontur mit 
dem Mittelpunkt Msi und dem Radius Rg^ auf, wobei 
eIne konvexe Funktionsflache gebildet wird. Der Ge- 
lenkkorper 9 besitzt den Mittelpunkt Mg^ und den Radius 
R91, wobei eine konkave Ausbildung der kreisformigen 
Schnittkontur besteht. Hierbei liegen die Rotationszen- 
tren bzw. die Mittelpunkte Mq^ und Mg^ innerhalb des 
Gelenkteils 8 nnit der konvexen Schnittkontur der Funk- 
tionsflache, und die Gelenkachsenbahn der Rotations- 
zentren MgT, M91 ist im dargestellten Ausfuhrungsbei- 
spiel aufeinanderlailend angeordnet. Die Rotationszen- 
tren Msi und Mg^ mussen ebenf alls nichtzusammenf al- 
ien. Das Rotationszentrum Mg^ kann in Richtung auf 
den Oberschenkel und/oderseitlich nach innen (medial) 
oderau3en (lateral) versetzt von dem Rotationszentrum 
Mgi liegen. Weiterhin ist zu erkennen, daB die Rotati- 
onszentren Msi und M91 nicht mit den Rotationsachsen 
X^, durch die Rotationszentren Ms und Mg zusam- 
menfallen. Die kreisbogenformigen Funktionsflachen in 
Fig. 1 stellen eine nicht uberschlagene druckkraft- 
schlussigedimereGelenkkette dar, wobei wegenderto- 
roidformigen Ausformung der Gelenkflachen keine Be- 
wegungsfreiheit in der frontalen Ebene. siehe Fig. 2, ge- 
geben ist. 

[0013] Wesenttich fur die einwandfreie Funktion des 
erfindungsgemaBen Gelenks gemaB den Figuren 1 und 
2 ist, daB der Druckverteilungskorper 10 beweglich ist. 
Hierzu muBten die Gleitflachen 13, 14 zwischen dem 
Druckverteilungskorper und den Gelenkteilen 8, 9 eine 
moglichst geringe Reibung zu den Gelenkteilen besit- 
zen, und zudem muB die Reibungskraft zwischen den 
aniiegenden Flachen beldseitig des Druckverteilungs- 
korpers jeweils gleich groB sein. Dies wird erfindungs- 
gemaB dadurch erreicht, daB die wirksamen Gleitfla- 
chen 13, 14 des Druckverteilungskdrpers 10 zu den je- 
weils angrenzenden Gelenkteilen 8, 9 gleich groB aus- 
gelegt werden. Die GroBe der jeweiligen Kontaktflache 
kann durch die Wahl der toroidalen Wulstradien sowie 
durch die Gestaltung der Randwulste des Druckvertel- 
lungskorpers erreicht werden. Zudem sind die Gleitfla- 
chen 13, 1 4 hochglanzpoliert. 

[0014] In den Figuren 3 und 4 ist ein dem Gelenk ge- 
maB den Figuren 1 und 2 entsprechendes Gelenk je- 
doch ohne Druckverteilungskorper dargestellt. Hierbei 
sind gleiche Telle jeweils mit denselben Bezugsziffern 
versehen. Hinsichtlich der geometrischen Beziehungen 
der jeweiligen Radian zuelnander gilt hier die Bedin- 
gung D = 0. Geht man hierbei davon aus, daB der Ra- 



dius R|, bei beiden Gelenken gemaB den Figuren 1 , 2 
und den Figuren 3 und 4 gleich groB ist, so wird man 
zweckmaBigerweise Rq und Rg^ gemaB den Figuren 3 
und 4 groBer wahlen als belm Gelenk gemaB Figuren 
5 1,2. Durch diese MaBnahme wird die Beruhrungsflache 
zwischen den Gelenkflachen 11,12 moglichst groB. 

Patentanspruche 

10 

1. Kunstliches Gelenk als Endoprothese fur ein late- 
rales Gelenktell eines menschlichen Kniegelenks, 
bestehend aus einem Gelenkkopf (8) und einer Ge- 
lenkpfanne (9), wobei der Gelenkkopf (8) das Fem- 

is urteil und die Gelenkpfanne (9) das Tibiateil bildet, 
wobei der Gelenkkopf (8) und die Gelenkpfanne (9) 
Gelenkflachen (11,12) aufweisen, die Flachenseg- 
mente eines toroidformigen Korpers sind, und der 
Gelenkkopf (8) und die Gelenkpfanne (9) Funkti- 

20 onsflachen mit kreisformigen Schnittkonturen mit 
den Radien Rg, Rg besitzen und die Gelenkgeome- 
trie der Funktionsflachen zuelnander in einer 
Langsebene durch eine Gelenkkette mit zwei Ge- 
lenkachsen bestimmt ist, die durch die Rotations- 

25 zentren Mg, Mg der Funktionsflachen mit den Radi- 
en Rg, Rg der Schnittkonturen in der Langsebene 
verlaufen, wobei die Schnittkonturen in der Langs- 
ebene konvex-konvex derart ausgebildet sind, daB 
ihre Rotationszentren Mg, Mg In dem jeweils zuge- 

30 horigen Gelenkteil (8, 9) liegen und die Gelenkach- 
senbahn der Rotationszentren Mg, Mg einen Radius 
Rl = Rg + Rg besitzt, dadurch gekennzeichnet, daB 
die Gelenkgeometrie der Funktionsflachen zueln- 
ander in einer zur Langsebene um 90 versetzten 

35 Querebene durch eine Gelenkkette mit zwei Ge- 
lenkachsen bestimmt ist, die durch die Rotations- 
zentren Mg^ , M91 der Funktionsflachen mit den Ra- 
dien Rg^, Rgi der in der Querebene liegenden kreis- 
formigen Schnittkonturen verlaufen, wobei deren 

40 Krummungsverhaltnisse derart konvex-konkav 
ausgebildet sind, daB ihre Rotationszentren Mg^, 
Mgi Innerhalb des Gelenkteils (8) mit der konvexen 
Schnittkontur der Funktionsflache liegen und der 
Abstand der Rotationszentren R^^ = Rg^ - Rg^ ist, 

^ wobei Rgi > Rg^ ist, sowie die Rotationszentren 
Mgi, Mg^ nicht mit den Rotationsachsen (X^A^t) 
durch die Rotationszentren Mg, Mg zusammenfal- 
len. 

50 2. Kunstliches Gelenk nach Anspruch 1 , dadurch ge- 
kennzeichnet, daB ein Druckverteilungskorper (10) 
zwischen den Gelenkflachen (11, 12) angeordnet 
ist, dessen an den Gelenkflachen (11,12) anliegen- 
de Gleitflachen (13, 14) eine den Gelenkflachen 
55 (11,12) angepaBte Ausgestaltung der Flachenseg- 
mente eines toroidformigen Korpers aufweisen, 
wobei der Druckverteilungskorper (10) eine mini- 
male Dicke (D) besitzt, die auf der Verbindungsllnie 
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der Rotatlonszentren der Funktionsflachen liegt. 

3. KQnstliches Gelenk nach Anspruch 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, da3 in der Langsebene die Gelenk- 
achsenbahn der Rotationszentren Mq, Mg einen 
Radius Rl = Rg + Rg + D besitzt und in der Quer- 
ebene der Abstand der Rotationszentren Rl^ = Rg^ 
- Rei - D ist. wobei Rg^ ^ Rai + D ist. 

4. KQnstliches Gelenk nach einem der AnsprOche 1 
bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB die Rotations- 
zentren Mq^, i\^gi zusammenfallen Oder derart aus- 
einanderliegen, da3 das Rotationszentrunn Mg^ in 
Richtung auf den Oberschenkel und/oder seitlich 
nach innen, medial, oder nach au3en. lateral, ver- 
setzt von dem Rotationszentrunn Msi liegt. 

5. KQnstliches Gelenk nach einem der Anspruche 1 
bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB die betden 
Gleitflachen (13, 14) des Druckvertellungskorpers 
(10) gleich groB sind. 



Claims 

1. An artificial joint as an endoprosthesis for a lateral 
joint part of a human knee joint, comprising a joint 
head (8) and a joint socket (9), whereby the joint 
head (8) forms the femur part and the joint socket 
(9) the tibia part, whereby the joint head (8) and the 
joint socket (9) have joint surfaces (11, 12), which 
are surface segments of a toroidal shaped body, 
and the joint head (8) and the joint socket (9) have 
functional surfaces with circular cross section con- 
tours with radii Rg. Rg and the joint geometry of the 
functional surfaces to each other is determined in a 
longitudinal plane by a link chain with two hinge ax- 
es, which run through the centres of rotation Mq, Mg 
of the functional surfaces with radii Rg, Rg of the 
sectional contours in the longitudinal plane, where- 
by the sectional contours are formed convex-con- 
vex in the longitudinal plane in such a manner that 
their centres of rotation Mg, Mg lie in their respective 
joint parts (8, 9) and the joint axis path of the centres 
of rotation Mg, Mg possesses a radius of R^ = Rg + 
Rg, characterised in that the joint geometry of the 
functional surfaces is determined in a cross plane 
displaced by 90* to the longitudinal axis by a link 
chain with two joint axes, which runs through the 
centres of rotation Mg-, , Mg^ of the functional surfac- 
es with the radii Rg^, Rq^ which run within the circu- 
lar section sectional contours lying within the cross 
plane, whereby their curvature ratios are formed 
convex-concave such that their centres of rotation 
Mgi. Mgi lie within the joint part (8) with the convex 
sectional contour of Its functional surface and the 
separation of the centres of rotation is R^i = Rgi - 
Rgi. where Rgi s Rgi, and the centres of rotation 



Mg^ . Mg^ do not come together through the centres 
of rotation Mg, Mg. 

2. An artificial joint according to Claim 1 , characterised 
5 in that a pressure distributing body (10) is arranged 

between the joint surfaces (11, 12), whose sliding 
surfaces (1 3. 14), lying on the joint surfaces (11,12) 
have a toroid-shaped body matched to the joint sur- 
faces (11, 12). whereby the pressure distributing 
10 body (10) has a minimum thickness (D), which lies 
on the line joining the centres of rotation of the func- 
tional surfaces. 

3. An artificial joint according to Claim 2, characterised 
^5 in that in the longitudinal plane the joint axis path of 

the centres of rotation Mg, Mg has a radius R^ = Rg 
+ Rg + D and in the cross plane the separation of 
the centres of rotation is Rli = Rgi - Rg^ - D. where- 
by Rgi ^ Rgi + D. 

20 

4. An artificial joint according to one of the Claims 1 to 
3, characterised in that the centres of rotation Mg-, , 
Mgi come together or are displaced from each other 
such that the centre of rotation Mg^ in the direction 

25 of the thigh and/or sideways towards the inside, me- 
dial, or towards the outside lateral, lies displaced 
from the centre of rotation Mg^, 

5. An artificial joint according to one of the Claims 1 to 
30 4, characterised in that the two sliding surfaces (1 3, 

14) of the pressure distributing body (10) are of 
equal size. 



35 Revendleatlons 

1. Articulation artificielle servant d'endoproth^se pour 
une partie articulaire lat^rale d'une articulation de 
genou humain. constituee d'un condyle (8) et d'une 

40 gl6ne (9), le condyle (8) formant la partie fdmorale 
et la gl&ne (9) la partie tibiale. le condyle (8) et la 
gidne (9) comportant des surfaces articulaires (11, 
12) qui sont des segments de surface d'un corps 
toroidal, et le condyle (8) et la gl^ne (9) poss6dant 

45 des surfaces fonctionnelles avec des contours en 
coupe circulaires de rayons Rg, Rg, et la gtomdtrie 
articulaire des surfaces fonctionnelles i'une par rap- 
port k I'autre dans un plan longitudinal 6tant d6ter- 
minde par une chaine artteulaire k deux axes arti- 

50 culalres qui passent par les centres de rotation Mg, 
Mg des surfaces fonctionnelles de rayons Rg, Rg 
des contours en coupe dans le plan longitudinal, les 
contours en coupe dans le plan longitudinal dtant 
congus sous forme convexe-convexe. de fagon que 

55 leurs centres de rotatbn Mg, Mg se trouvent dans 
chacune des parties articulaires correspondantes 
(8, 9) et que le trajet des axes articulaires entre les 
centres de rotation Mg, Mg possdda un rayon R|, = 
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+ caract6ris6e en ce que la gdomdtrie arti- 
culaire des surfaces toncttonnelles I'une par rapport 
k I'autre dans un plan transversal toumd de 90" par 
rapport au plan longitudinal est d^termin^e par une 
chaTne articulaire ^ deux axes articulaires qui pas- s 
sent par les centres de rotation Mq^, Mg^ des surfa- 
ces fonctionnelles de rayons Rgi, Rgi des contours 
en coupe circulaires sltu^s dans le plan transversal, 
les rapports de courbure de ces dernlers dtant con- 
9us sous forme convexe-concave, de fagon que io 
leurs centres de rotation Mg^ , Mg^ se trouvent ^ Tin- 
t6rieur de la partie articulaire (8) possddant le con- 
tour en coupe convexe de la surface fonctionnelle, 
et la distance entre les centres de rotation est R|_^ 
= R91 -Rai . sachant que Rg^ ^ Rgi , et les centres de is 
rotation M31 , Mg^ ne coTncidant pas avec les axes 
de rotation (X^ A^^ ) passant par les centres de rota- 
tion M3, Mg. 

Articulation artificielle selon la revendication 1 ca- 20 
ractdris^e en ce que, entre les surfaces articulaires 
(11.12). est dispose un corps de repartition de pres- 
sion (10) dont les surfaces de glissement (13, 14) 
en contact avec les surfaces articulaires (11, 12) 
pr6sentent la configuration, adapt6e aux surfaces 2S 
articulaires (11 . 12), des segments de surface d'un 
corps toroidal, le corps de repartition de pression 
(10) possSdant une dpaisseur minimale (D) qui se 
trouve sur la llgne de jonctlon des centres de rota- 
tion des surfaces fonctionnelles. 30 

Articulation artificielle selon la revendication 2, ca- 
racteris^e en ce que le trajet des axes articulaires 
entre les centres de rotation Mg, Mg possdde un 
rayon Rl = Rq + Rg + D, et la distance entre les 3S 
centres de rotation est R^^ = Rg^ - Rgi - D, sachant 
que Rg, ^ Rqi + D. 

Articulation artificielle selon I'une des revendica- 
tions 1 k 3, caract^risee en ce que les centres de 40 
rotation Mg^ , Mg^ coincident ou sont distants I'un de 
I'autre, de facon que le centre de rotation Mg^ soit 
d6cal6 par rapport au centre de rotation Mgi en di- 
rection de la cuisse et/ou lat^ralement vers rint6- 
rieur m6dialement ou vers I'ext6rieur Iat6ralement. 4S 

Articulation artificielle selon I'une des revendica- 
tions 1 k 4, caracteris^e en ce que les deux surfaces 
de glissement (13, 14) du corps de repartition de 
pression (10) sont de dimensions identiques. so 
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